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Abstrak 
Semakin majunya ilmu teknologi membuat perusahaan-perusahaan yang bergerak di 
bidang teknologi berkeinginan membuat suatu alat yang dapat membantu pekerjaan 
manusia secara efisien dan efektif. Salah satu penggunaan dari efisiensi dan efektif 
adalah robot pemindah barang secara otomatis. Robot pemindah barang merupakan 
rancang bangun yang dibuat untuk memindahkan barang dari suatu titik awal ke titik 
akhir dimana rancang bangun ini menerapkan untuk pencarian rute jalur terpendek. 
Rancang bangun ini menggunakan software arduino IDE. Bahsasa pemrograman yang 
digunakan adalah C++. Penelitian ini menerapkan algoritma A-Star untuk mencari 
jalur rute terpendek. Metode yang digunakan dalam penelitian ini yaitu prototype. 
Hasil dari uji coba yang telah dilakukan, didapat bahwa algoritma A-Star dapat 
digunakan dalam rancang bangun robot pemindah barang untuk mencari rute jalur 
terpendek dari titik start awal hingga ke titik finis dengan baik. 
 
Kata kunci : Rancang Bangun, Algoritma A-Star, Arduino. 
 
 
Abstract 
 
The rapid advancement of science and technology make companies engaged in the field 
of technology and want to create a tool that can help humans work efficiently and 
effectively. One use of efficient and effective transfer of goods is a robot 
automatically.The design of the robot transfer of goods is a design made to move goods 
from one starting point to the end point where the design is to apply for the shortest 
path searches. This design uses arduino IDE software. The programming language used 
is C ++. This research applies the A-Star algorithm to find the shortest path. The 
method used in this research prototype. The results of trials that have been conducted, 
found that the A-Star algorithm can be used in the design of the robot movers to find the 
shortest path from the start point to the point of beginning to finish well. 
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1. PENDAHULUAN 
 
Lgoritma A-star ini pertama kali diperkenalkan pada 1968 oleh Peter Hart, 
Nils Nilsson, dan Bertram Raphael[1]. Algoritma ini menggunakan fungsi 
distance - plus – cost(biasanya di notasikan dengan f(x)) untuk menentukan 
urutan kunjungan pencarian node di dalam tree. Gabungan jarak - plus – biaya 
merupakan penjumlahan dari dua fungsi, yaitu fungsi path - cost (selalu dinotasikan 
dengan g(x), dimungkinkan bernilai heuristik ataupun tidak),  dan sebuah kemungkinan 
penerimaan atas perkiraan heuristis jarak ke titik tujuan (dinotasikan dengan h(x)). 
Fungsi path – cost g(x) adalah jumlah biaya yang harus dikeluarkan dari node awal 
menuju node yang akan dituju[2]. 
Arduino Mega 2560 adalah papan pengembangan mikrokontroller yang 
berbasis Arduino dengan menggunakan chip ATmega2560[3]. Board ini memiliki pin 
I/O yang cukup banyak, sejumlah 54 buah digital I/O pin (15 pin diantaranya adalah 
PWM), 16 pin analog input, 4 pin UART (serial port hardware). Arduino Mega 2560 
dilengkapi dengan sebuah oscillator 16 Mhz, sebuah port USB, power jack DC, ICSP 
header, dan tombol reset. Board ini sudah sangat lengkap, sudah memiliki segala 
sesuatu yang dibuthkan untuk sebuah mikrokontroller. Arduino Mega dapat diaktifkan 
melalui koneksi USB atau dengan catu daya eksternal. Sumber listrik dipilih secara 
otomatis. Eksternal (non-USB) daya dapat datang baik dari AC-DC adaptor atau 
baterai[4]. Adaptor ini dapat dihubungkan dengan cara menghubungkannya plug pusat-
positif 2.1mm ke dalam board colokan listrik. Lead dari baterai dapat dimasukkan ke 
dalam header pin Gnd dan Vin dari konektor Power.  
Sensor ultrasonik adalah sensor yang bekerja berdasarkan prinsip 
pantulangelombang suara dan digunakan untuk mendeteksi keberadaan suatu objek 
tertentu di depannya, frekuensi kerjanya pada daerah di atas gelombang suara dari 40 
KHz hingga 400 KHz[5]. Sensor ultrasonik terdiri dari dari dua unit, yaitu unit 
pemancar dan unit penerima. Struktur unit pemancar dan penerima sangatlah 
sederhana, sebuah kristal piezoelectric dihubungkan dengan mekanik jangkar dan 
hanya dihubungkan dengan diafragma penggetar[6]. 
2. RANCANGAN PERANGKAT 
 
2.1 Perancangan Perangkat 
Pada gambar 1 merupakan skematik rangkaian alat pemindah barang 
yang meliputi skematik arduino Mega, driver motor, sensor ultrasonik, motor dc 
dan motor dc 
A 
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Gambar 1 Skematik Rangkaian Robot Pemindah Barang 
 
 
2.2 Flowchart 
2.2.1  Flowchart Robot Pemindah Barang 
Pseudocode perangkat lunak (software) Robot Pemindah Barang adalah 
sebagai berikut : 
1. User Menekan Switch On/Off pada Robot. 
2. Sensor Ultrasonik membaca jarak dari robot ke dinding 
3. Jika ada persimpangan maka robot akan berhenti selama 1 detik dan 
algoritma A-star akan diterapkan oleh robot. 
4. Jika tidak ada persimpangan robot bergerak lurus menelusuri labirin. 
5. Jika jalan buntu maka robot akan berhenti selama 1 detik dan algoritma 
A-star akan diterapkan oleh robot. 
6. Jika tidak ada jalan buntu robot menelusuri labirin 
7. Jika robot sudah finish maka motor DC akan berhenti 
8. Jika tidak ulangi kembali ke langkah 2. 
Rancangan  flowchart Robot Pemindah Barang disajikan pada Gambar 2. 
. 
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Gambar 2 Flowchart Robot Pemindah Barang 
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2.2.2 Flowchart Algoritma A-Star 
Pseudocode perangkat lunak (software) Algoritma A-star pada Robot 
Pemindah Barang adalah sebagai berikut: 
1. Robot akan mengecek apakah ada persimpangan atau tidak 
2. Jika tidak ada persimpangan robot akan mengikuti kalan atau lanjut. 
3. Jika ada persimpangan, apakah simpang tidak ada pilihan selain 
belok kiri? 
4. Jika ya, maka robot belok kiri. 
5. Jika tidak, apakah persimpangan tidak ada pilihan selain belok 
kanan? 
6. Jika ya, maka robot belok kanan. 
7. Jika tidak, apakah persimpangan merupakan belokan kiri dan kanan? 
8. Jika ya, maka robot akan belok kanan,  dan akan di simpan pada 
memori. 
9. Jika tidak, apakah persimpangan merupakan belokan kiri, kanan dan 
lurus? 
10. Jika ya,  maka robot akan belok kanan dan menyimpan pada memori. 
11. Jika tidak, apakah robot menemukan jalan buntu? 
12. Jika ya robot akan putar balik dan menyimpannya pada memori. 
13. Jika tidak maka end of maze 
14. Selanjutnya robot akan melakukan kalkulasi yang telah disimpan 
pada memori. 
15. Robot akan berjalan melalui jalur terpendek yang telah di kalkulasi. 
16. Selesai. 
 
Rancangan  flowchart Algoritma A-star disajikan pada Gambar 3. 
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Gambar 3 Flowchart Algoritma A-star 
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3. METODE PENELITIAN 
 
3.1 Mengumpulkan dan Menganalisis Kebutuhan 
Pada tahap ini penulis melakukan analisis kebutuhan baik itu software 
maupun hardware yang di perlukan untuk membuat alat pemindah barang. 
Pemilihan perangkat akan disesuaikan dengan kebutuhan untuk pembuatan alat 
pemindah barang dalam hal ini penulis memilih: 
1. Komponen/perangkat keras : 
1. Arduino Mega 2560 yang berfungsi sebagai mikrokontroler, 
2. Driver Motor L298N berfungsi kontrol motor DC, 
3. Motor DC berfungsi sebagai penggerak roda 
4. Motor Servo berfungsi sebagai penggerak gripper 
5. Sensor Ultrasonic HC-SR04 berfungsi sebagai sensor jarak 
6. Gripper berfungsi sebagai alat pencengkram benda/barang, 
7. Battery sebagai sumber daya energi perangkat, 
8. Akrilik sebagai chasis robot, 
9. Triplek sebagai jalan/dasar Jalur Robot, 
10. Plywood sebagai dinding/pembatas jalur robot. 
11. Engsel. 
12. Gergaji 
13. Paku 
14. Mur/Baut 
 
2. Perangkat lunak yang dibutuhkan : 
1. Windows 7 Ultimate, sebagai sistem operasi pada komputer untuk 
menghubungkan hardware dan software. 
2. Arduino Integrated Development Environment (Arduino IDE) 1.6.13 
sebagai perangkat lunak untuk proses pemrograman pada board 
arduino. 
3. Fritzing 0.9.3 digunakan untuk merancang skematik board arduino 
dengan board lainnya. 
4. USB driver CH341 sebagai driver USB untuk arduino. 
5. Servo.h (www.instructable.com) digunakan untuk program tambahan 
servo pada Arduino IDE. 
 
3.2 Membangun Prototype 
Pada tahap ini penulis fokus pada pembagunan prototipe yang akan 
dibangun seperti komponen, alur kerja perangkat dan merancang metode 
algoritma A-star. Agar dapat diimplementasikan menjadi alat pemindah barang 
pada tahap selanjutnya. Pada Membangun prototype ini terdapat dua prototype  
yaitu prototype robot dan prototype jalur robot 
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3.2.1 Prototipe Robot 
Setelah Semua Komponen terkumoul, maka tahap selanjutnya 
adalah penyusunan semua kompenen, sehingga menjadi suata robot. 
Prototype robot disajikan pada gambar 4 
 
 
 
Gambar 4 Prototype Robot 
 
3.2.2 Prototipe Jalur Robot 
Desain Jualu robot yang akan digunakan menggunakan triplek dan 
plywood, desain jalur ini menggunakan matrix 8x8. Protoype Jalur/rute 
robot disajikan pada gambar 5. 
 
Gambar 5 Jalur Robot  
 
3.3 Evaluasi Prototipe 
Pada tahap ini pengujian di lakukan pada Sensor Ultrasonic, dan Driver Motor 
L298N untuk mengetahui apakah sistem telah sesuai dengan yang diharapkan. 
Penelitian dilakukan beberapa tahap yaitu pengujian seberapa cepat sensor ultrasonic 
mendeteksi halangan/rintangan didepannya dan juga pengujian proses pengiriman data 
ke Driver Motor dari arduino. Hasil dari pengujian akan dimasukan di dalam tabel 
pengujian. 
 
3.4 Rancangan Teknik Pengujian 
Pengujian pada Robot pemindah barang dilakukan dengan menggunakan metode 
black box testing. Menurut Rossa dan M. Shalahuddin (2013,h. 275) black box testing, 
yaitu menguji desain perangkat lunak dari segi spesifikasi fungsional tanpa menguji 
desain dan kode program. Pengujian tersebut dilakukan untuk mengetahui apakah 
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fungsi-fungsi, masukan dan keluaran dari perangkat lunak sesuai dengan spesifikasi 
kebutuhan. 
3.4.1 Menguji Fungsi Algoritma A-star 
Algoritma A-star bertujuan untuk membuat robot mencari rute 
terpendek dalam labirin. Algoritma ini akan mengatur robot dalam 
menentukan jalan robot atau rute robot yang akan dilalui. 
Tujuan : Menentukan rute robot dari algoritma a-star untuk mencari rute 
terpendek. 
Objek : Posisi Robot 
Cara Pengujian : 
1. Tentukan posisi Start Robot 
2. Amati setiap pergerakan robot dari setiap posisi ke posisi selanjutnya. 
3. Apakah robot berbelok setiap ada persimpangan 
4. Apakah robot berputar balik setiap ada jalan buntu 
5. Apakah robot mendapatkan rute terpendek 
6. Catat rute terpendek yang telah didapati robot. 
 
3.4.2 Menguji Fungsi dari Sensor Ultrasonik 
Sensor Ultrasonik berfungsi untuk mendeteksi halangan yang ada 
di depan, samping kanan dan samping kiri pada robot. Sensor ini akan 
diletakkan dibagian depan, samping kanan dan samping kiri. Sensor ini 
dapat membaca halangan pada jarak 2 cm sampai dengan 400 cm dan 
untuk proses pengujiannya akan digunakan perlengkapan berupa mistar 
dan prosesnya sebagai berikut : 
Tujuan : Mengukur tingkat presisi jarak 
Objek : Jarak 
Alat : Mistar 
Cara Pengujian : 
1. Meletakkan halangan didepan, samping kanan dan sampingkiri robot. 
2. Menghidupkan robot. 
3. Mengukur jarak antara robot dan halangan 
4. Pengujian sensor Ultrasonic dilauka sebanyak 20 kali. 
Cara Penilaian : 
1. Mengunpulkan semua data pengujian 
2. Menghitung nilai error dari data sebenarnya dengan data yang 
terbaca oleh sensor ultrasonic dengan menggunakan rumus error. 
 
 
4. HASIL DAN PEMBAHASAN 
 
4.1 Hasil Implementasi Perangkat 
Pada Gambar 6 merupakan rangkaian dari robot yang terdiri dari Arduino Mega, 
sensor ultrasonic, motor dc motor servo dan baterai. Adapun hasil implementasi 
keseluruhan perangkat yang telah dibangun dapat dilihat dari berbagai sudut 
pandang seperti pada Gambar 6. 
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Gambar 6 Robot Pemindah Barang 
 
4.2 Pengujian Sistem Robot 
4.2.1 Pengujian Algoritma A-star Tahap 1 
Pengujian algoritma A-star dilakukan untuk mengecek robot berjalan 
mampu sampai ditujuan. Pada Gambar 7 adalah Hasil rute yang didapat pada 
robot di pengujian Algoritma A-star tahap 1. 
 
    
=  
Start 
 
  
= 
Barang X   
= 
Finish 
 
  
  0,8 1,8 2,8 3,8 4,8 5,8 6,8 7,8 8,8   
  0,7 1,7 2,7 3,7 4,7 5,7 6,7 7,7 8,7   
  0,6 1,6 2,6 3,6 4,6 5,6 6,6 7,6 8,6   
  0,5 1,5 2,5 3,5 4,5 5,5 6,5 7,5 8,5   
Y 0,4 1,4 2,4 3,4 4,4 5,4 6,4 7,4 8,4   
  0,3 1,3 2,3 3,3 4,3 5,3 6,3 7,3 8,3   
  0,2 1,2 2,2 3,2 4,2 5,2 6,2 7,2 8,2   
  0,1 1,1 2,1 3,1 4,1 5,1 6,1 7,1 8,1   
  0,0 1,0 2,0 3,0 4,0 5,0 6,0 7,0 8,0   
    
    = 
Rute 
Robot 
 
  
      = 
Rute 
Barang     
= 
Dinding 
    
 
Gambar 7 Hasil Pengujian Algoritma A-star Tahap 1 
 
Pada gambar 7 robot diletakkan pada posisi start (0,0), letak barang (4,4) 
dan finish terletak pada titik koordinat (0,8). Hasil Pengujian Algoritma A-
star pada tahap 1 dapat dilihat pada tabel 1 
Tabel 1 Hasil Pengujian Algoritma A-star tahap 1 
No Start Barang Hasil Barang Finish Hasil Hasil Pengujian 
Keseluruhan 
1 0,0 4,4 Berhasil 4,4 0,8 Berhasil Berhasil 
2 0,0 4,4 Berhasil 4,4 0,8 Berhasil Berhasil 
3 0,0 4,4 Berhasil 4,4 0,8 Berhasil Berhasil 
4 0,0 4,4 Berhasil 4,4 0,8 Gagal Gagal 
5 0,0 4,4 Berhasil 4,4 0,8 Gagal Gagal 
 
Berdasarkan tabel 1 pengujian 1,2 dan 3 robot berhasil melakukan 
tugasnya yaitu berjalan dari titik mulai ke titik barang serta ke titik tujuan 
dengan rute terpendek. Dan pada pengujian 4 dan 5 robot gagal dari titik 
barang ke titik tujuan, Robot melakukan pencarian jalan dengan semua 
kemungkinan yang ada sampai menuju finish.  
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4.2.2 Pengujian Algoritma A-star Tahap  2 
Pengujian algoritma A-star dilakukan untuk mengecek robot berjalan 
mampu sampai ditujuan. Pada Gambar 8 adalah Hasil rute yang didapat pada 
robot di pengujian Algoritma A-star tahap 2. 
 
    
=  
Start 
 
  
= 
Barang X   = Finish 
 
  
  0,8 1,8 2,8 3,8 4,8 5,8 6,8 7,8 8,8   
  0,7 1,7 2,7 3,7 4,7 5,7 6,7 7,7 8,7   
  0,6 1,6 2,6 3,6 4,6 5,6 6,6 7,6 8,6   
  0,5 1,5 2,5 3,5 4,5 5,5 6,5 7,5 8,5   
Y 0,4 1,4 2,4 3,4 4,4 5,4 6,4 7,4 8,4   
  0,3 1,3 2,3 3,3 4,3 5,3 6,3 7,3 8,3   
  0,2 1,2 2,2 3,2 4,2 5,2 6,2 7,2 8,2   
  0,1 1,1 2,1 3,1 4,1 5,1 6,1 7,1 8,1   
  0,0 1,0 2,0 3,0 4,0 5,0 6,0 7,0 8,0   
    
    = 
Rute 
Robot 
 
  
      = 
Rute 
Barang     
= 
Dinding     
 
Gambar 8 Hasil Pengujian Algoritma A-star Tahap 2 
 
Pada gambar 8 robot diletakkan pada posisi start (8,4), posisi barang 
(8,8) dan finish terletak pada titik koordinat (4,4). Hasil Pengujian Algoritma 
A-star pada tahap 2 dapat dilihat pada table 2. 
 
Tabel 2 Hasil Pengujian Algoritma A-star tahap 2 
No Start Barang Hasil Barang Finish Hasil Hasil Pengujian 
Keseluruhan 
1 8,4 8,8 Berhasil 8,8 4,4 Berhasil Berhasil 
2 8,4 8,8 Gagal 8,8 4,4 Gagal Gagal 
3 8,4 8,8 Gagal 8,8 4,4 Gagal Gagal 
4 8,4 8,8 Berhasil 8,8 4,4 Berhasil Berhasil 
5 8,4 8,8 Berhasil 8,8 4,4 Berhasil Berhasil 
 
Berdasarkan table 2 hasil pengujian keseluruhan ke 1,4 dan 5 robot 
berhasil melakukan tugasnya yaitu berjalan dari titik mulai ke titik barang 
serta ke titik tujuan dengan rute terpendek. Dan pada pengujian ke 2 dan 3 
robot gagal mencapai finish,. Robot melakukan pencarian jalan dengan 
semua kemungkinan yang ada sampai menuju finish 
 
4.2.3 Pengujian Algoritma A-star Tahap  3 
Pengujian algoritma A-star dilakukan untuk mengecek robot berjalan 
mampu sampai ditujuan. Pada Gambar 9 adalah Hasil rute yang didapat pada 
robot di pengujian Algoritma A-star tahap 3. 
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=  
Start 
 
  
= 
Barang X   = Finish 
 
  
  0,8 1,8 2,8 3,8 4,8 5,8 6,8 7,8 8,8   
  0,7 1,7 2,7 3,7 4,7 5,7 6,7 7,7 8,7   
  0,6 1,6 2,6 3,6 4,6 5,6 6,6 7,6 8,6   
  0,5 1,5 2,5 3,5 4,5 5,5 6,5 7,5 8,5   
Y 0,4 1,4 2,4 3,4 4,4 5,4 6,4 7,4 8,4   
  0,3 1,3 2,3 3,3 4,3 5,3 6,3 7,3 8,3   
  0,2 1,2 2,2 3,2 4,2 5,2 6,2 7,2 8,2   
  0,1 1,1 2,1 3,1 4,1 5,1 6,1 7,1 8,1   
  0,0 1,0 2,0 3,0 4,0 5,0 6,0 7,0 8,0   
    
    = 
Rute 
Robot 
 
  
      = 
Rute 
Barang     
= 
Dinding 
    
 
Gambar 9 Hasil Pengujian Algoritma A-star Tahap 3 
 
Pada gambar 9 robot diletakkan pada posisi start (8,0), posisi barang 
(5,6) dan finish terletak pada titik koordinat (7,8). Hasil Pengujian Algoritma 
A-star pada tahap 4 dapat dilihat pada table 6. 
Tabel 3 Hasil Pengujian Algoritma A-star tahap 3 
No Start Barang Hasil Barang Finish Hasil Hasil Pengujian 
Keseluruhan 
1 8,0 5,6 Berhasil 5,6 7,8 Berhasil Berhasil 
2 8,0 5,6 Berhasil 5,6 7,8 Berhasil Berhasil 
3 8,0 5,6 Berhasil 5,6 7,8 Berhasil Berhasil 
4 8,0 5,6 Berhasil 5,6 7,8 Berhasil Berhasil 
5 8,0 5,6 Berhasil 5,6 7,8 Berhasil Berhasil 
 
Berdasarkan table 3 semua pengujian robot berhasil melakukan tugasnya 
yaitu berjalan dari titik mulai ke titik tujuan dengan rute terpendek. Robot 
melakukan pencarian jalan dengan semua kemungkinan yang ada sampai 
menuju finish. 
 
4.2.4 Pengujian Algoritma A-star Tahap  4 
Pengujian algoritma A-star dilakukan untuk mengecek robot berjalan 
mampu sampai ditujuan. Pada Gambar 10 adalah Hasil rute yang didapat 
pada robot di pengujian Algoritma A-star tahap 4. 
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=  
Start 
 
  
= 
Barang X   
= 
Finish 
 
  
  0,8 1,8 2,8 3,8 4,8 5,8 6,8 7,8 8,8   
  0,7 1,7 2,7 3,7 4,7 5,7 6,7 7,7 8,7   
  0,6 1,6 2,6 3,6 4,6 5,6 6,6 7,6 8,6   
  0,5 1,5 2,5 3,5 4,5 5,5 6,5 7,5 8,5   
Y 0,4 1,4 2,4 3,4 4,4 5,4 6,4 7,4 8,4   
  0,3 1,3 2,3 3,3 4,3 5,3 6,3 7,3 8,3   
  0,2 1,2 2,2 3,2 4,2 5,2 6,2 7,2 8,2   
  0,1 1,1 2,1 3,1 4,1 5,1 6,1 7,1 8,1   
  0,0 1,0 2,0 3,0 4,0 5,0 6,0 7,0 8,0   
    
    = 
Rute 
Robot 
 
  
      = 
Rute 
Barang     
= 
Dinding 
    
 
Gambar 10 Hasil Pengujian Algoritma A-star Tahap 4 
Pada gambar 10 robot diletakkan pada posisi start (5,8), posisi barang 
(8,6) dan finish terletak pada titik koordinat (0,1). Hasil Pengujian Algoritma 
A-star pada tahap 4 dapat dilihat pada table 4. 
 
Tabel 4 Hasil Pengujian Algoritma A-star tahap 4 
No Start Barang Hasil Barang Finish Hasil Hasil Pengujian 
Keseluruhan 
1 5,8 8,6 Berhasil 8,6 0,1 Berhasil Berhasil 
2 5,8 8,6 Berhasil 8,6 0,1 Gagal Gagal 
3 5,8 8,6 Berhasil 8,6 0,1 Gagal Gagal 
4 5,8 8,6 Berhasil 8,6 0,1 Berhasil Berhasil 
5 5,8 8,6 Berhasil 8,6 0,1 Berhasil Berhasil 
 
Berdasarkan table 4 pengujian ke 1,4 dan 5 robot berhasil melakukan 
tugasnya yaitu berjalan dari titik mulai ke titik tujuan dengan rute terpendek. 
Dan pada pengujian ke 2 dan 3 robot gagal dari titik barang ke titik tujuan. 
Robot melakukan pencarian jalan dengan semua kemungkinan yang ada 
sampai menuju finish. 
 
 
4. KESIMPULAN 
 
Dari hasil penelitian dan pembaahasan yang dilakukanm maka dapat disimpulkan 
bahwa: 
1. Metode algoritma A-star membantu robot dalam pencarian jalur terpendek 
2. Setelah melakukan pengujian sebanyak 20 kali dari semua tahap, 14 pengujian 
diantaranya robot melakukan pencarian rute terpendek dengan baik, ini dapat 
dilihat dari nilai Cyclomatic Complexity yang sama 
3. Setelah melakukan pengujian sebanyak 20 kali dari semua tahap, 6 pengujian 
diantaranya robot gagal mencapat titik finish yang diinginkan, ini disebabkan 
karena beberapa factor, diantaranya: 
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1. Sensor Ultrasonik lambat membaca jarak antara robot dan dinding, maka 
robot tersebut menabrak. 
2. Tata letak sensor ultrasonic pada robot kurang pas dikarenakan body depan 
robot yang melengkung. 
3. Ban robot slip karena lantai dalam map agak licin, maka robot tidak dapat 
berjalan dengan stabil dan baik. 
4. Sensor ultrasonic dapat membantu robot dalam memilih jalur terpendek dari 
setiap persimpangan yang ada. 
 
5. SARAN 
 
1. Body Robot seharusnya disesuaikan dengan map yang diuji 
2. Tata letak sensor ultrasonic harus diperhatikan, karena sangat berpengaruh 
dalam pembacaan jarak antara robot dan dinding. 
3. Lantai map sebaiknya menggunakan permukaan yang tidak licin, seperti 
papan dan sebagainya. 
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